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(54) VERFAHREN ZUR ANNAHERUNG AN EIN ZIEL

(67)  Die Erfindung betrifft ein Ziel-Annaherungsver-
fahren mit einem femoptischen Gerat (1), das eine Beo-
bachtungsoptik (4), eine Entfernungsmessvorrichtung
(5) und eine Ausrichtungsermittlungsvorrichtung (7) auf-
weist, wobei in einem Adaptierungsschritt an einer Zwi-
schenposition (12) eine Referenzposition (34) mit einer
Referenzentfernung (35) und einem Referenzwinkel (36)
zum Ziel an einer Zielposition (3) mittels der Beobach-
tungsoptik (4) anvisiert wird und mittels der Ausrichtungs-
ermittlungsvorrichtung (7) ein Differenzwinkel (14) zwi-
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Fig.2

schen einer Absolutrichtung (9) und einer Bezugsrich-
tung (10) des femoptischen Gerats (1) ermittelt wird, und
mittels der Entfernungsmessvorrichtung (5) eine Diffe-
renzentfernung (13) von der Zwischenposition (12) zur
Referenzposition (34) ermittelt wird und von einem geo-
datischen Rechenmodul (15) aus der Referenzentfer-
nung (35) und der Differenzentfernung (13), sowie aus
dem Referenzwinkel (36) und dem Differenzwinkel (14),
eine Zielentfernung (16) und ein Zielwinkel (17) ermittelt
werden.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Ziel-Annaherungsverfahren mit einem fernoptischen Geréat.

[0002] Fernoptische Gerate, insbesondere fiir den Jagdeinsatz, sind hinsichtlich ihrer, auf das Ziel gerichteten Abbil-
dungseigenschaften optimiert, insbesondere im Hinblick auf die bei der Jagd anzutreffenden Entfernungen. Dies ist
dann von Bedeutung, wenn es sich beim fernoptischen Gerat um ein Zielfernrohr eines Jagdgewehres handelt. Das
fernoptische Gerat kann aber auch ein Fernglas oder Teleskop (generell auch Fernrohr mit einer Beobachtungsoptik)
sein, um damit ein entferntes Ziel anzuvisieren. Moderne Zielfernrohre bzw. Fernglaser, insbesondere moderne fern-
optische Geréate, weisen zumeist auch eine Entfernungsmessvorrichtung auf. Bevorzugt ist diese Entfernungsmessvor-
richtung derart am fernoptischen Gerat angeordnet, dass die Messrichtung bzw. der Messstrahl, exakt mit der Blickrich-
tung lbereinstimmt, insbesondere mit der optischen Achse des fernoptischen Gerats. Somit ist gewahrleistet, dass beim
Anvisieren eines Ziels durch das fernoptische Gerat, auch die Messachse zur Bestimmung der Entfernung zwischen
optischem Gerat und Ziel, genau mit der Blickrichtung Gbereinstimmt und somit keine Zielfehler und Falschmessungen
auftreten.

[0003] Moderne fernoptische Gerate weisen ferner auch eine Ausrichtungsermittlungsvorrichtung auf, um die Blick-
richtung im Raum, insbesondere in Relation zu den Himmelsrichtungen und zur Horizontalebene, festlegen bzw. angeben
zu kénnen.

[0004] Wird ein Ziel (Point-of-Interest - POI) anvisiert und mdchte der Trager des fernoptischen Gerats zur Zielposition
gelangen, ist beispielsweise aus der US 9,068,800 B2 und auch der US 9,335,121 B2 bekannt, die aktuelle Position
des fernoptischen Geréats zu ermitteln. Anhand der ermittelten Entfernungs- und Richtungsinformation wird eine digitale
Karte aktualisiert, und die Karte bei der Bewegung des Tragers des fernoptischen Gerates laufend aktuell gehalten. Die
Ermittlung der aktuellen Position des Tragers bzw. des fernoptischen Gerates erfolgt mittels eines satellitengestitzten
globalen Positionierungssystems (GPS).

[0005] Auch aus der DE 201 11 501 U1 ist eine GPS gestiitzte Positionsbestimmungsvorrichtung bekannt, welche
auf Basis der ermittelten Position, und einer Entfernung und Richtung zum Ziel, eine Anzeige, insbesondere eine Kar-
tenanzeige, aktualisiert.

[0006] Eine weitere ahnliche Ausfuhrung einer derartigen Vorrichtung zeigen die US 2012/0109577 A1, die US
5,825,480 A sowie die US 8,314,923 B2.

[0007] Das Problem das sich bei den Dokumenten zum Stand der Technik ergibt, liegt darin, dass diese Systeme auf
ein globales Positionsbestimmungssystem angewiesen sind, insbesondere ist dies ein satellitengestltztes Positions-
bestimmungssystem. Bei der Bewegung im Geldnde kann es nun aufgrund &rtlicher Gegebenheiten oftmals vorkommen,
dass eine freie Sicht nach oben eingeschrankt ist und somit zu wenig Satelliten fiir eine zuverldssig genaue Positions-
bestimmung erreichbar sind. Auch kann es vorkommen, dass die Signalqualitat nicht ausreichend und die Standort-
genauigkeit dementsprechend ungenau ist. Obwohl sich die Satelliten kontinuierlich bewegen, ist es fiir einen Benutzer
eines fernoptischen Gerates nicht praktikabel, auf das Auftauchen einer ausreichenden Anzahl an Satelliten zu warten,
um eine ausreichend genaue Positionsbestimmung durchfiihren zu kénnen. Da ferner in vielen Fallen die absolute
Position des Tragers des fernoptischen Gerats und auch die absolute Position des Ziels von geringer bzw. keiner
Bedeutung sind, ist eine absolute Positionsbestimmung zumeist nicht erforderlich.

[0008] Ferner wird bei den aus dem Stand der Technik bekannten Systemen mittels des globalen Positionsbestim-
mungssystems, laufend bzw. zyklisch die Position des Tragers bzw. genauer, des fernoptischen Gerates, ermittelt und
die Kartendarstellung aktualisiert. Dies bedeutet einen unnétigen geratetechnischen Aufwand und ist insbesondere
aufgrund des damit verbundenen, erhéhten Energieverbrauchs hinsichtlich eines méglichst langen autarken Betriebs
von Nachteil. Ferner ist von Nachteil, dass Positionsbestimmungssysteme, insbesondere Satellitengestiitzte Systeme,
eine freie Sichtverbindung zum Himmel bendtigen, um die Positionsortung durchfiihren zu kénnen. Dies ist jedoch im
Geléande oftmals nicht gegeben, sodass die Positionsbestimmung dann nur sehr ungenau oder gar nicht durchgefihrt
werden kann. Bei der Jagd und/oder bei Beobachtungsaktivitaten kann es vorkommen, dass der Jager/Beobachter eine
geschutzte bzw. gedeckte Position einnehmen muss und somit die erforderliche Sichtverbindung nach oben fehlt bzw.
eingeschrankt ist. Nach Verlassen der Position misste der Beobachter dann warten, bis eine stabile Positionsbestim-
mung erreicht wurde, was u.U. einiges an Zeit bendtigt. Oder, was deutlich unglinstiger ware, der Beobachter musste
mit einer ungenau bestimmten Position starten, oder sich in einen Bereich begeben, wo eine ausreichende Sichtverbin-
dung nach oben besteht. Im praktischen Einsatz hat dies jedoch entscheidende Nachteile, da in jedem Fall Zeit fir die
Annadherung an das Ziel verloren geht.

[0009] Die Aufgabe der Erfindung liegt nun darin, fir ein modernes fernoptisches Gerat ein Verfahren zu finden,
welches bestehende Systeme eines fernoptischen Gerats verwendet bzw. benutzt, insbesondere ein System zur Er-
mittlung der Entfernung zu einem Ziel und einer Ausrichtung des fernoptischen Gerates. Basierend auf einer ermittelten
Entfernungsinformation und einer ermittelten Ausrichtung, soll eine aus dem Stand der Technik bekannte Abhangigkeit
von zusatzlichen Systemen bzw. Diensten vermieden werden. Die Aufgabe der Erfindung besteht insbesondere somit
darin, lediglich mit bestehenden Informationen einen sofortigen Start der Annaherung an ein Ziel zu ermdglichen.
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[0010] Als Ziel ist in diesem Zusammenhang nicht nur ein Ziel im jagdlichen Sinn (Tier) zu verstehen, sondern jede
von einem Beobachter mit einem fernoptischen Geréat beobachtbare Szene oder Objekt von besonderem Interesse
(,point of interest’ - POI), wie beispielsweise markante Landschaftsstellen oder geologischen Formationen, Sehenswiir-
digkeiten, Gebaude oder Personen.

[0011] Diese Aufgabe wird durch ein Verfahren gemaf den Anspriichen geldst.

[0012] Das erfindungsgemalfe Verfahren betrifft ein Ziel-Annaherungsverfahren mit einem fernoptischen Gerat, wel-
ches fernoptische Gerat eine Beobachtungsoptik, eine Entfernungsmessvorrichtung und eine Ausrichtungsermittlungs-
vorrichtung aufweist. Das Verfahren umfasst einen Adaptierungsschritt, in welchem an einer Zwischenposition, eine
Referenzposition, mit einer Referenzentfernung und einem Referenzwinkel zum Ziel an einer Zielposition, mittels der
Beobachtungsoptik anvisiert, und mittels der Ausrichtungsermittlungsvorrichtung ein Differenzwinkel zwischen einer
Absolutrichtung und einer Bezugsrichtung des fernoptischen Geréats ermittelt wird. Mittels der Entfernungsmessvorrich-
tung wird eine Differenzentfernung von der Zwischenposition zur Referenzposition ermittelt, und von einem geodatischen
Rechenmodul, aus der Referenzentfernung und der Differenzentfernung, sowie aus dem Referenzwinkel und dem
Differenzwinkel eine Zielentfernung und ein Zielwinkel ermittelt werden.

[0013] Der besondere Vorteil dieses Verfahrens liegt darin, dass von jeder Zwischenposition, entlang des Wegs von
einer Startposition zum Ziel an der Zielposition, die Annaherung an das Ziel beginnen bzw. neu beginnen kann. Insbe-
sondere ist anspruchsgemal vorgesehen, dass von einer Referenzposition, welche von der Zwischenposition aus an-
visierbar ist, eine Referenzentfernung und ein Referenzwinkel zum Ziel bekannt sind. Vorteilhaft ware, wenn bei einer
Annaherung an das Ziel, ein Ausgangspunkt, bspw. die Startposition den gesamten Weg sichtbar und somit anvisierbar
ware. Entlang des Wegs zum Ziel kann sich aufgrund ortlicher Gegebenheiten die Situation ergeben, dass dieser
Ausgangspunkt nicht mehr sichtbar bzw. anvisierbar ist. Durch die erfindungsgeméafRe Ausfilihrung ist auch in solch
einem Fall gewahrleistet, dass eine Annaherung auf das Ziel jederzeit zuverlassig mdglich ist, indem eine Referenzpo-
sition als neuer Bezugspunkt fiir eine Bestimmung der Bewegungsrichtung zum Ziel herangezogen werden kann. Diese
Referenzposition kann bspw. durch eine weithin sichtbare Landschaftsmarke, oder durch ein bauliches Merkmal gebildet
sein.

[0014] Ein weiterer Vorteil dieses Verfahrens liegt auch darin, dass mittels Vorrichtungen, insbesondere einer Entfer-
nungsmessvorrichtung und einer Ausrichtungsermittlungsvorrichtung, welche auf modernen fernoptischen Geraten vor-
handen sind, eine Zielannaherung méglich ist, ohne dass dafiir zusatzliche Navigationssysteme erforderlich sind. Solche
zuséatzlichen Systeme flihren zu einem zusatzlichen geratetechnischen Aufwand, und funktionieren ggf. bei der Bewe-
gung im Feld nicht zuverlassig, weil bspw. die erforderliche freie Sicht nach oben durch rdumliche Einschrdnkungen
nicht gegeben ist.

[0015] Nach einer Weiterbildung ist vorgesehen, dass das Verfahren einen Referenzierungsschritt aufweist. In diesem
Referenzierungsschritt wird mittels der Beobachtungsoptik von einer Position aus, eine zweite Position anvisiert, wobei
von einer der Positionen die Entfernung und der Winkel zum Ziel an der Zielposition bekannt sind. Mittels der Entfer-
nungsmessvorrichtung wird eine Differenzentfernung zwischen den zwei Positionen, und mittels der Ausrichtungser-
mittlungsvorrichtung ein erster Winkel zwischen einer Absolutrichtung und einer Bezugsrichtung des fernoptischen
Geréats ermittelt. Vom geodéatischen Rechenmodul wird aus der Differenzentfernung und dem ersten Winkel, sowie aus
der bekannten Entfernung und Winkel zum Ziel an der Zielposition von der einen Position aus, die Entfernung und der
Winkel zum Ziel an der Zielposition der anderen Position ermittelt. Diese ermittelte Entfernung und dieser Winkel werden
als Referenzentfernung und Referenzwinkel der vorher unbestimmten Position gesetzt, sodass diese Position somit zu
einer Referenzposition wird. Insbesondere wird zumindest eine Startposition durch Messung zur Zielposition als Refe-
renzposition nach diesen Schritten bestimmt. Mit dieser Weiterbildung wird es einem Benutzer ermdglicht, eine beliebige
Position, als Referenzposition festlegen zu kdnnen, bzw. eine dadurch eingemessene Position als neue Referenzposition
festzulegen. Insbesondere wird somit die Startposition als Referenzposition bestimmt.

[0016] Nach einer Weiterbildung ist vorgesehen, dass das fernoptische Gerat ferner eine Neigungsmessvorrichtung
aufweist, wobei im Adaptierungsschritt, beim Anvisieren der Referenzposition von der Zwischenposition ausgehend,
ein Differenzhéhenwinkel ermittelt wird, und vom geodéatischen Rechenmodul aus einem Referenzh6henwinkel und dem
Differenzhéhenwinkel ein Zielhéhenwinkel ermittelt wird, und dieser bei der Berechnung der Zielentfernung und des
Zielwinkels mit beriicksichtigt wird. Wenn der Hohenunterschied zwischen der Start- und der Zielposition gering und
das Gelande zwischen Start- und Zielposition weitestgehend eben ist, wiirde ein Nichtberticksichtigen des Zielhéhen-
winkels einen vernachlassigbaren Fehler verursachen. Bei einem gro3en Hohenunterschied und/oder einem hiigeligen
Gelande flhrt die gegenstandliche Berlicksichtigung des Héhenwinkels bzw. des Differenzhéhenwinkels zu einer deut-
lichen Verbesserung der Annaherungsgenauigkeit.

[0017] Diesbeziglich ist nach einer Weiterbildung auch vorgesehen, dass das fernoptische Geréat ferner eine Nei-
gungsmessvorrichtung aufweist, wobei beim Anvisieren einer Position im Referenzierungsschritt, ein Differenzhéhen-
winkel ermittelt wird, und vom geodatischen Rechenmodul aus dem Differenzhéhenwinkel und einem bekannten Ho-
henwinkel einer Position, ein Referenzzielhéhenwinkel ermittelt wird. Die Vorteile der Beriicksichtigung eines Hohen-
unterschieds wurden bereits zuvor beschrieben.
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[0018] Eine Weiterbildung besteht auch darin, dass die ermittelte Zielentfernung, der ermittelte Zielwinkel und/oder
der ermittelte Zielhdhenwinkel, auf einem Anzeigemittel dargestellt werden, wobei zur Darstellung sowohl Ziffern als
auch grafische Indikatoren zur Veranschaulichung der Zahlenwerte dienen kdnnen. Von Vorteil ist diesbeziglich ferner,
wenn das Anzeigemittel im oder am fernoptischen Gerat angeordnet ist, bevorzugt in der Beobachtungsoptik. Diese
Weiterbildung hat den besonderen Vorteil, dass die ermittelte Richtung zum Ziel direkt im Sehbereich des Benutzers
dargestellt bzw. angezeigt wird. Insbesondere vorteilhaft ist, wenn das Anzeigemittel in der Beobachtungsoptik ange-
ordnetist, denn dann bekommt der Benutzer die Information direkt beim Betrachten der anvisierten Position eingeblendet
und braucht das fernoptische Gerat somit nicht von den Augen absetzen.

[0019] Eine vorteilhafte Weiterbildung besteht darin, dass der Adaptierungsschritt an einer von der vorherigen Zwi-
schenposition raumlich distanzierten weiteren Zwischenposition erneut durchgefiihrt wird, in dem die Zwischenposition
gleich der Startposition, die ermittelte Zielentfernung zur ersten Entfernung und der Zielwinkel zum ersten Winkel fest-
gelegt wird, und dass gegebenenfalls der Differenzhéhenwinkel zum ersten Héhenwinkel festgelegt wird. Dies entspricht
einem iterativen Prozess, bei dem eine stiickweise Annahrung an das Ziel erfolgt. Gerade bei einer Bewegung in
unwegsamem Gelande ist ein direkter Weg zum Ziel teilweise nicht méglich, sondern ist das Ziel nur iber eine oder
mehrere Zwischenpositionen erreichbar. Mit der gegensténdlichen Weiterbildung kann entlang des Pfads, somit stets
die korrekte Richtung und Entfernung zum Ziel ermittelt, und dem Benutzer des fernoptischen Gerats dargestellt werden.
[0020] Nach einer Weiterbildung ist ferner vorgesehen, dass der Adaptierungsschritt an einer von der vorherigen
Zwischenposition rdumlich distanzierten weiteren Zwischenposition erneut durchgefiihrt wird. Ergibt sich am Weg zur
Zielposition die Situation, dass ein Anvisieren der Startposition nicht mehr mdéglich ist, kann gemaf dieser Weiterbildung
auch noch am Weg von der Startposition als urspriingliche Ausgangsreferenz, auf einen expliziten Referenzpunkt als
Ausgangsreferenz gewechselt werden. Es ist auch méglich, dass sich am Weg die Situation ergibt, dass die Startposition
wieder anvisierbar ist. Mit dieser Weiterbildung ist es auch mdglich, von einer expliziten Referenzposition zurlick auf
die Startposition als Ausgangsreferenz zu wechseln.

[0021] Von Vorteilist auch eine Weiterbildung, nach der die Ausrichtungsermittlungsvorrichtung durch einen Kompass
gebildet ist, und als Absolutrichtung die Nord-Richtung festgelegt wird.

[0022] EinKompass,insbesondere ein elektronischer Kompass, ist mittlerweile sehr kompakt ausgebildet, ausreichend
genau und kostenguinstig, so dass ein solcher Kompass sehr einfach in ein fernoptisches Geréat integriert werden kann.
Die Verwendung eines Kompasses mit der Nord-Richtung als Absolutrichtung hat den weiteren Vorteil, dass eine solche
Vorrichtung stets, und insbesondere ohne regelmafRligen Abgleich, eine global gliltige Absolutausrichtung als Bezugsaus-
richtung zur Verfiigung stellt. Da nach dem gegenstandlichen Verfahren zur Zielfihrung eine relative und keine Abso-
lutausrichtung mehr notwendig ist, sind die Anforderungen an die Ausrichtungsermittlungsvorrichtung beztiglich abso-
luter Messgenauigkeit nicht allzu hoch, wichtig ist eine gute Wiederholgenauigkeit.

[0023] Bewegt sich das fernoptische Gerat wahrend der Anndherung an das Ziel, wird es aufgrund ortlicher Gege-
benheiten vorkommen, dass die aktuelle Bewegungsrichtung von der an der Start- bzw. Zwischenposition ermittelten
Zielrichtung abweichen. Nach einer Weiterbildung ist daher vorgesehen, dass von der Ausrichtungsermittlungsvorrich-
tung die Absolutrichtung kontinuierlich bzw. zyklisch ermittelt wird, und am Anzeigemittel dargestellt wird. Somit erhalt
der Trager des fernoptischen Geréats stets eine aktuelle Darstellung der Absolutrichtung und kann mit grundlegenden
Orientierungskenntnissen die Richtung zum Ziel abschéatzen.

[0024] Eine Weiterbildung besteht auch darin, dass die Entfernungsmessvorrichtung ein Leuchtmittel zur gerichteten
Abgabe von gepulstem Licht aufweist, insbesondere einen Laser oder eine LED. Mittels der Entfernungsmessvorrichtung
wird in einem ersten Fall als erste Richtungsinformation die Zielentfernung und der Zielwinkel, und gegebenenfalls der
Zielhéhenwinkel, oder in einem zweiten Fall als zweite Richtungsinformation die erste Entfernung und der erste Winkel,
und gegebenenfalls der erste Hohenwinkel, an eine Gegenstelle optisch Uber eine Modulation des Lichtes der Entfer-
nungsmessvorrichtung (bertragen. Ebenfalls (ibermittelt bzw. bei der Ubermittlung automatisch bestimmt werden die
relative Entfernung und der relative Winkel zwischen dem Sender und Empfanger. Dies erméglicht es, anhand von
Entfernung und Winkel den relativen Standort vom Empféanger zum Sender mittels des geodatischen/trigonometrischen
Rechenmoduls zu bestimmen. Der Relativstandort des Empféngers ist wichtig, um aus den Ubermittelten Daten den
relativen Standort des Ziels in Bezug auf den Empfanger zu bestimmen. Dabei befinden sich das fernoptische Gerat an
der Zwischenposition (Fall 1) oder der Startposition (Fall Il), und die Gegenstation an einer, davon raumlich entfernten
Ubergabeposition. Diese vorteilhafte Weiterbildung erméglicht es, die Zielposition bzw. die adaptierte Richtung zum
Ziel/POI an eine oder mehrere Gegenstellen zu tGibermitteln, insbesondere an ein anderes fernoptisches Gerat welches
das gegenstandliche Verfahren unterstiitzt. Bei der Bewegung im Gelénde kann es vorkommen, dass sich eine zweite
Person als Trager der Gegenstelle in einer réumlich giinstigeren und/oder ndher dem Ziel gelegenen Position befindet.
Mit dieser Weiterbildung kann die Zielangabe an diese zweite Person tbermittelt werden, so dass diese Person an-
schlielend die Zielanndherung durchfiihren bzw. fortsetzen kann. Im Gelande kann sich aufgrund der Entfernung bzw.
aufgrund eines Gebots der Stille, bspw. in einer jagdlichen Pirsch, eine Kommunikation zwischen den Personen und
insbesondere die Ubermittlung der Zielposition schwierig gestalten. Mit dieser Weiterbildung wird in vorteilhafter Weise
erreicht, dass zuverlassig und unter Ausschluss von Kommunikationsfehlern, die Zielposition bzw. die Richtung zum
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Ziel Ubertragen werden kann. Im Weiteren wird unter erster Person bzw. erstes fernoptische Gerét, jene Person bzw.
jenes Gerat verstanden, die/dass das Ziel anvisiert hat und die Richtungsinformation zum Ziel an die zweite Person,
das zweite Gerat bzw. die Gegenstelle {ibergibt. Selbstverstandlich erfolgt die Ubergabe zwischen dem fernoptischen
Gerat und der Gegenstelle optisch mittels der Entfernungsmessvorrichtung.

[0025] Sollte sich der/die Empfanger in unmittelbarer Umgebung/Nahe zum Sender befinden, kann die Ermittlung der
relativen Position zwischen Sender-Empféanger entfallen und mit der Senderposition weiter gearbeitet werden. Das
bedeutet, es missen somit nur die Entfernung und der Winkel des Senders zum Ziel Gibertragen werden. In diesem Fall
ist es auch moglich bzw. vorgesehen, dass die Zielposition mittels einer drahtlosen Kommunikation zwischen den ver-
schiedenen Geraten wie zB. Bluethooth oder WLAN (ibertragen wird. Dies ist unter anderem von Vorteil, wenn zum
Beispiel einer Gruppe oder auch nur einem einzelnen Beobachter von einem sich in der Nahe befindlichen anderen
Beobachter (Guide) die Zielposition eines besonderen Zieles weitergeleitet wird und es den Beobachtern somit erleichtert
wird, dasselbe Ziel leichter aufzufinden.

[0026] Bei der Ubermittlung der Zielposition bzw. der Richtung zum Ziel an eine zweite Person an einer Ubergabe-
position, ergibt sich durch den Standortwechsel die Notwendigkeit, die Richtung und Entfernung zum Ziel neu zu be-
rechnen. Daher ist nach einer Weiterbildung vorgesehen, dass von der Gegenstelle im ersten Fall (unter Bezugnahme
auf die vorherige Erkldrung und Begriffsdefinition) fir die Ubermittelte erste Richtungsinformation, die Zielentfernung als
Referenzentfernung und der Zielwinkel als Referenzwinkel festgelegt wird, und gegebenenfalls ferner der Zielhdhen-
winkel als Referenzhéhenwinkel festgelegt wird. Dann wird der Adaptierungsschritt erneut durchgefiihrt, wobei als Start-
position die aktuelle Zwischenposition des fernoptischen Geréts festgelegt wird. Diese Variante entspricht dem Fall,
dass von der ersten Person die Zielerfassung und zumindest ein Adaptierungsschritt durchgefiihrt wurden. Beispiels-
weise kann sich am Annaherungsweg ergeben, dass sich eine zweite Person an einer glinstigeren Position befindet,
und dieser die Zielposition tibergeben wird. Im zweiten Fall wird von der Gegenstelle fir die Gbermittelte zweite Rich-
tungsinformation, der Adaptierungsschritt durchgeflhrt, oder erneut durchgefiihrt. Hierunter ist zu verstehen, dass von
der ersten Person lediglich der Zielpositions-Bestimmungsschritt durchgefiihrt wird, und dann die ermittelte Zielposition
an die zweite Person Ubertragen wird.

[0027] Eine Weiterbildung besteht auch darin, dass das Anzeigemittel durch ein mobiles Datenendgerat gebildet ist
und wobei zwischen dem fernoptischen Gerat und dem mobilen Datenendgeréat eine drahtlose Kommunikationsverbin-
dung besteht, Gber welche die ermittelte Zielentfernung und der ermittelte Zielwinkel, und gegebenenfalls der Zielho-
henwinkel, Uibertragen werden. Ein mobiles Datenendgerat kann bspw. durch ein Smartphone, Tablet, Smart-Watch
oder dergleichen gebildet sein. Von Vorteil dieser Ausbildung ist, dass solche mobilen Datenendgerate eine gute tech-
nische Ausstattung aufweisen und insbesondere zumindest ein Anzeigemittel und zumeist eine Mehrzahl unterschied-
licher Kommunikationsschnittstellen aufweisen. Des Weiteren sind solche Gerate weit verbreitet und werden zum Uber-
wiegenden Teil stets mitgefuhrt. Die Hochfrequenzkommunikationsverbindung kann nicht abschlieend bspw. Bluetooth,
ZigBee, WLAN, NFC oder ein gleichwertiges Kommunikationssystem sein.

[0028] Von Vorteil ist insbesondere eine Weiterbildung, nach der das mobilen Datenendgeréat ebenfalls eine Ausrich-
tungsermittlungsvorrichtung aufweist, insbesondere einen elektronischen Kompass, wobei mittels der Ausrichtungser-
mittlungsvorrichtung des Datenendgerats, vom Datenendgerat ein Ausricht-Winkel zwischen der Ausrichtung des Da-
tenendgerats und der Absolutrichtung ermittelt wird. Der GUbermittelte Zielwinkel wird auf den Ausricht-Winkel transfor-
miert, und der dabei ermittelte Differenzwinkel am Anzeigemittel angezeigt. Somit kann lber das Anzeigemittel den
Benutzer eine visuelle Darstellung gegeben werden, in welche Richtung sich das Ziel befindet. Wird diese Ausrichtungs-
ermittlung zyklisch durchgefiihrt, oder manuell ausgel6st, hat der Benutzer am Ziel-Anndherungsweg jederzeit eine
aktuelle Info zur Verfligung, in welche Richtung sich das Ziel befindet.

[0029] Eine weitere mdgliche Ausfiihrung besteht ferner darin, dass das Datenendgerat einen Beschleunigungssensor
aufweist, welcher eine Bewegung des Datenendgerats erfasst und als Bewegungsvektor dem geodatischen Rechen-
modul Ubergibt, welches kontinuierlich oder zyklisch, aus der Referenzentfernung und dem Referenzwinkel, sowie der
Differenzentfernung und dem Differenzwinkel, und gegebenenfalls dem Differenzhéhenwinkel und dem ersten Héhen-
winkel, die Zielentfernung und den Zielwinkel und gegebenenfalls den Zielhéhenwinkel aktualisiert. Mit dieser Weiter-
bildung kann die Richtung zum Ziel, insbesondere die Entfernung und der Zielwinkel, aufgrund der ermittelten Bewe-
gungsinformation, wahrend der Bewegung angepasst und dem Benutzer bereitgestellt werden.

[0030] Eine Weiterbildung besteht auch darin, dass das Anzeigemittel derart an der Beobachtungsoptik angeordnet
ist, dass die Darstellung der Zielentfernung und des Zielwinkels in den Strahlengang der Beobachtungsoptik eingeblendet
wird. Diese Weiterbildung hat den Vorteil, dass der Trager des fernoptischen Gerats keine zusatzliche Handlung setzen
braucht, um die ermittelten Werte dargestellt zu bekommen. Unmittelbar nach dem Zielpositions-Bestimmungsschritt
bzw. dem Adaptierungsschritt bekommet der Trager des fernoptischen Geréts die Information direkt in seinem Blickfeld
dargestellt. Die Darstellung der Richtung kann zum Beispiel durch Angabe eines numerischen Wertes des Zielwinkels,
durch Darstellung eines Richtungspfeiles oder durch Ausrichtmarken erfolgen.

[0031] Eine Weiterbildung besteht auch darin, dass die Zielentfernung und der Zielwinkel und gegebenenfalls der
Zielhéhenwinkel als eines der Gruppe Richtungspfeil, Skalenbereich, Ausrichtvektor, Balkendarstellung, alphanumeri-
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sche Darstellung am Anzeigemittel angezeigt werden. Richtungspfeile kbnnen am Rand oder mittig dargestellt werden
und bspw. durch Variation der GroRe und/oder Darstellungsintensitat das MaR} angeben, in welche Richtung und/oder
wie weit das fernoptische Gerat verschwenkt werden muss, um das Ziel anzuvisieren. Ein Ausrichtvektor ermdglicht
eine kombinierte Darstellung als einzelner Richtungspfeil. Die Verdrehung gegeniiber einer festgelegten Richtung be-
schreibt, wie das fernoptische Gerat ausgerichtet werden muss. Uber die Lénge des Vektors lasst sich die Entfernung
visualisieren Eine Balkendarstellung kann ahnlich der Richtungspfeile funktionieren. Insbesondere kénnen die Balken
des Absehens (bspw. Absehen 8) durch Variation der Befiillung die Richtungsinformation darstellen. Ahnlich kann auch
eine Balkenanzeige ausgebildet sein bzw. funktionieren. Diese Ausbildungen erlauben eine qualitative Darstellung der
Zielrichtung, die fir den Benutzer auf einen Blick ables- und erfassbar ist. Eine alphanumerische Darstellung erlaubt
eine nahezu beliebig detaillierte Angabe der Zielinformation, allerdings erfordert dies auch eine Lese- und Verarbei-
tungsschritt durch den Benutzer. Details zu nicht abschlieRenden mdglichen Darstellungsformen finden sich in den
Figuren.

[0032] Eine Weiterbildung besteht auch darin, dass im geodatischen Rechenmodul zumindest eine Referenzposition
hinterlegt wird. Zur Vorbereitung bzw. zur Planung einer Bewegung im Geldnde kénnen im Vorfeld markante Referenz-
positionen ermittelt werden, und zumindest eine im geodatischen Rechenmodul hinterlegt werden. Dazu kann das
geodatische Rechenmodul bspw. mit einem Datenverarbeitungssystem verbunden werden. Diese Weiterbildung ist von
Vorteil, da sich dadurch eine Position des fernoptischen Gerats beziiglich eines absoluten Koordinatensystems ermitteln
lasst. Diese absolute Position kann in anderen Navigationssystemen weiterverwendet werden, um zusatzliche Naviga-
tionsdienste realisieren zu kénnen, bspw. eine Zielfihrung weitere entfernter, und mit optischen und/oder akustischen
Mitteln nicht erreichbarer Personen.

[0033] Zum besseren Verstandnis der Erfindung wird diese anhand der nachfolgenden Figuren naher erlautert.
[0034] Es zeigen jeweils in stark vereinfachter, schematischer Darstellung:

Fig. 1  Den Adaptierungsschritt des gegenstandlichen Ziel-Annaherungsverfahrens;

Fig. 2  einen Zielpositions-Bestimmungsschritt und einen Adaptierungsschritt gemaR dem gegenstandlichen Verfah-
ren;

Fig. 3  einen Zielpositions-Bestimmungsschritt mittels eines expliziten Referenzpunkts und einen Adaptierungsschritt
gemal dem gegenstandlichen Verfahren;

Fig. 4  a)und b) eine Ziel-Annaherung nach Ausfiihrungsvarianten des gegenstandlichen Verfahrens;
Fig. 5 eine Berlcksichtigung von H6henunterschieden nach dem gegensténdlichen Verfahren;
Fig. 6 eine Ubertragung der Zielposition an eine Gegenstation nach dem gegenstandlichen Verfahren;

Fig. 7  a) bis d) Beispiele mdglicher Darstellungen der ermittelten Zielentfernung und des ermittelten Zielwinkels auf
einem Anzeigemittel.

[0035] Zur Verdeutlichung der Verfahrensschritte ist in den Fig. 1 bis 3 und 5 das fernoptische Geréat in einer sche-
matisierten Detaildarstellung gezeigt. Diese Detaildarstellung zeigt in einer mdglichen Ausflihrungsform ein binokulares
Fernglas.

[0036] Fig. 1 zeigt das gegenstandliche Ziel-Anndherungsverfahren, ausgefihrt mit/von einem fernoptischen Gerat
1, welches Gerét eine Beobachtungsoptik 4, eine Entfernungsmessvorrichtung 5 und eine Ausrichtungsermittlungsvor-
richtung 7 umfasst. Bei der Anndherung an das Ziel an der Zielposition 3 (Pt) kann sich eine Situation ergeben, wo das
Ziel nicht mehr sichtbar sein wird. Der Trager des fernoptischen Geréts 1 braucht daher eine Mdglichkeit, die Richtung
und Entfernung zum Ziel an seiner aktuellen Position bestimmen zu kénnen, um die Anndherung an das Ziel fortsetzen
zu kdnnen. An einer Zwischenposition 12 (P) wird daher vom Tréger des fernoptischen Geréats 1 eine Referenzposition
34 (PRr) anvisiert, bspw. indem durch die Beobachtungsoptik 4 die Referenzposition 34 betrachtet wird und der Adap-
tierungsschritt ausgeldst wird. Diese Referenzposition 34 zeichnet sich dadurch aus, dass sie ortsfest ist und sich an
einer Position befindet, oder aufgrund ihrer Abmessungen, entlang des Weges immer, oder den weitaus Giberwiegenden
Teil, zu sehen und somit anvisierbar ist. Nicht abschlieRend kann dies beispielsweise eine weithin sichtbare Gelande-
marke, ein frei stehender Baum oder Sendemast sein.

[0037] Im Adaptierungsschritt wird mittels der Entfernungsmessvorrichtung 5 die Differenzentfernung 13 zwischen
dem fernoptischen Gerét 1 und der Referenzposition 34 bestimmt. Ferner wird mittels der Ausrichtungsermittiungsvor-
richtung 7 ein Differenzwinkel 14 zwischen einer Absolutrichtung 9 und einer Bezugsrichtung 10 des fernoptischen
Geréats 1 bestimmt. Als Basis fiir die Festlegung der Absolutrichtung 9 ist bevorzugt das Erdmagnetfeld gewabhlt, da dies



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

EP 3 450 914 A1

insbesondere im freien Gelande jederzeit und stérungsfrei zur Verfligung steht. Die Ausrichtungsermittlungsvorrichtung
7 ist in diesem Fall ein Kompass, zumeist ein elektronischer Kompass.

[0038] Die Referenzposition 34 charakterisiert ein weiteres Merkmal, namlich, dass von dieser Referenzposition 34
die Entfernung (Referenzentfernung 35) und der Winkel beziiglich der Absolutrichtung 9 (Referenzwinkel 36) zum Ziel
bekannt sind. Beispielsweise kdnnen diese Werte in einem vorgelagerten Referenzierungsschritt bestimmt werden, wie
dies in einer nachfolgenden Figur beschrieben wird.

[0039] Da die relative Lage (Referenzentfernung 35 und Referenzwinkel 36) von der Referenzposition zur Zielposition
3 bekannt ist, kann vom geodéatischen Rechenmodul 15, aus der ermittelten Lage von der Zwischenposition 12 zur
Referenzposition 34 (Differenzentfernung 13 und Differenzwinkel 14), mittels Trigonometrie, die Lage zum Ziel an der
Zielposition 3 (Zielentfernung 16 und Zielwinkel 17) ermittelt werden.

[0040] Derbesondere Vorteil des gegenstandlichen Verfahrens liegt darin, dass ein Trager des fernoptischen Gerats
1, welches das gegenstandliche Ziel-Anndherungsverfahren ausfiihren kann, an jeder Stelle entlang des Weges, wenn
das Ziel aus den Augen verloren wurde oder nicht mehr sichtbar ist, jederzeit die Richtung und Entfernung zum Ziel neu
bestimmen kann. Insbesondere ist diese Bestimmung mit hoher Genauigkeit méglich, da hier immer wieder auf einen
Referenzpunkt Bezug genommen wird.

[0041] Fig. 2 zeigt eine mogliche Anwendung des gegenstandlichen Ziel-Anndherungsverfahrens. Ein Trager eines
fernoptischen Gerats 1 befindet sich mit dem fernoptischen Geréat an einer Startposition 2. An dieser Startposition 2 (Pg)
wird mittels des fernoptischen Geréts 1 ein Ziel an einer Zielposition 3 (Py) anvisiert.

[0042] In einem Zielpositions-Bestimmungsschritt an der Startposition 2, wird das Ziel an der Zielposition 3 mittels der
Beobachtungsoptik 4 anvisiert. Mittels einer Entfernungsmessvorrichtung 5 wird eine erste Entfernung 6 von der Start-
position 2 zur Zielposition 3 ermittelt. Diese Entfernungsmessvorrichtung 5 ist eine kontaktlose Entfernungsmessvor-
richtung und ist beispielsweise durch einen Laser-Abstandsmesser gebildet.

[0043] Zusatzlich weist das fernoptische Gerat 1 eine Ausrichtungsermittlungsvorrichtung 7 auf, welche einen ersten
Winkel 8 zwischen einer Absolutrichtung 9 und einer Bezugsrichtung 10 des fernoptischen Gerats 1 beim Anvisieren
des Zieles ermittelt. In einer méglichen Ausflihrung ist die Ausrichtungsermittlungsvorrichtung 7 durch einen Kompass
gebildet, bevorzugt durch einen elektronischen Kompass, sodass die Absolutrichtung 9 durch die Nordrichtung gebildet
ist.

[0044] Beider Annaherung an die Zielposition 3 bewegt sich der Trager des fernoptischen Gerates 1 auf einem Weg
11 an eine Zwischenposition 12 (P)). Aufgrund raumlicher Gegebenheiten, insbesondere aufgrund von Geldndeformen,
wird dieser Weg 11 zumeist nicht geradlinig verlaufen, wodurch eine Orientierung zum Ziel unter Umstanden schwierig
wird bzw. das Ziel aus den Augen verloren gehen kann.

[0045] Daher ist nach einer méglichen Variante des erfindungsgemafen Verfahrens ein Adaptierungsschritt vorge-
sehen, bei dem an der, von der Startposition 2 raumlich entfernten Zwischenposition 12 die Startposition 2 mittels der
Beobachtungsoptik 4 anvisiert wird und mittels der Entfernungsmessvorrichtung 5 eine Differenzentfernung 13 von der
Zwischenposition 12 zur Startposition 2 ermittelt wird. Zusatzlich wird mittels der Ausrichtungsermittlungsvorrichtung 7
gleichzeitig ein Differenzwinkel 14 zwischen der Absolutrichtung 9 und der Bezugsrichtung 10 des fernoptischen Geréats
ermittelt. Aus der ersten Entfernung 6 und dem ersten Winkel 8, sowie der Differenzentfernung 13 und dem Differenzwin-
kel 14 wird von einem geodatischen Rechenmodul 15 mittels trigonometrischer Berechnungsverfahren eine neue und
aktuelle Zielentfernung 16 und ein Zielwinkel 17 ermittelt. Die ermittelte Zielentfernung 16 und der ermittelte Zielwinkel
17 werden dem Trager des fernoptischen Gerats 1 auf einem Anzeigemittel 18 entsprechend dargestellt. Anhand dieser
Daten kann der Trager des fernoptischen Geréates 1 seine Annaherung zum Ziel 3 anpassen und fortsetzen.

[0046] Fig. 3 zeigt eine weitere moégliche alternative Variante des gegenstandlichen Ziel-Annaherungsverfahren, wel-
ches eine explizite Referenzposition 34 als Basis flr die Zielnavigation verwendet. Diese Variante stellt eine Erweiterung
der in Fig. 1 dargestellten Variante dar und hat, wie bereits bei Fig. 1 beschrieben den besonderen Vorteil, dass in
unwegsamem, schwierigem Gelande, ein exponiertes Merkmal als Basis fiur die Zielnavigation verwendet wird.

[0047] Aufgrund der topologischen Gegebenheiten kann es fiir den Benutzer des fernoptischen Gerats erkennbar
sein, dass die Startposition 2 entlang der Annaherung an die Zielposition 3 teilweise nicht anvisierbar sein wird. In diesem
Fall wird im Zielpositions-Bestimmungsschritt die Referenzposition 34 mittels der Beobachtungsoptik 4 anvisiert, und
mittels der Entfernungsmessvorrichtung 5 eine Referenzentfernung 35 von der Startposition 2 zur Referenzposition 34
ermittelt. Mittels der Ausrichtungsermittlungsvorrichtung 7 wird ein Referenzwinkel 36 zwischen der Absolutrichtung 9
und der Bezugsrichtung 10 des fernoptischen Geréts 1 ermittelt. Im Adaptierungsschritt wird vom geodéatischen Re-
chenmodul 15 aus der Referenzentfernung 35 und dem Referenzwinkel 36, sowie der Differenzentfernung 13 und dem
Differenzwinkel 14, die Zielentfernung 16 und der Zielwinkel 17 ermittelt.

[0048] Ergibt sich am Weg die Situation, dass die gewahlte Referenzposition aus dem Sichtbereich verschwindet,
kann der Referenzierungsschritt erneut ausgefiihrt werden, um eine neue Referenzposition festzulegen. Dabei wird die
kiinftig zu verwendende, neue Referenzposition anvisiert, und aus der bekannten Entfernung und dem bekannten Winkel
zum Ziel (dies werden zumeist die Zielentfernung und der Zielwinkel der aktuellen Position sein), und aus den ermittelten
Differenzwerten (dies werden zumeist die Differenzentfernung und der Differenzwinkel sein), eine neue Referenzent-
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fernung und ein neuer Referenzwinkel ermittelt. Somit ist auch Uber lange Strecken eine zuverlassige Navigation zu
einem Ziel moglich.

[0049] Die Fig. 4 a) und b) zeigen das gegenstandliche Ziel-Annaherungsverfahren bei iterativer Durchfihrung des
Adaptierungsschritts entlang des Wegs 11 zur Zielposition 3. In Fig. 4a wird stets die Ausgangsposition (Startposition
2 oder Referenzposition 34) anvisiert, in Fig. 4b wird auf die jeweils letzte Position anvisiert.

[0050] In Fig. 4a ist die Situation dargestellt, dass entlang des Wegs 11 stets zuriick auf die Ausgangsposition des
Wegs 11 referenziert wird. In Fig. 4a ist dies die Startposition Ps 2. Im Zielpositions-Bestimmungsschritts wird von der
Startposition Ps 2 die erste Entfernung D4 6 und der erste Winkel o4 8 zum Ziel an der Zielposition Pt 3 ermittelt.
[0051] Der Trager des fernoptischen Gerates bewegt sich anschlieRend auf einem Weg 11 in Richtung Zielposition
3. An einer ersten Zwischenposition P|4 19, 12 wird ein bereits zuvor beschriebener Adaptierungsschritt durchgefiihrt
und dabei die erste Differenzentfernung D4 13 und der erste Differenzwinkel an 14 ermittelt. Aus der im Zielpositions-
Bestimmungsschritt ermittelten ersten Entfernung D4 6 und dem ermittelten ersten Winkel oy 8 werden die erste Ziel-
entfernung D4 16 und der erste Zielwinkel a4 17 ermittelt und dem Trager des fernoptischen Geréats am Anzeigemittel
dargestellt.

[0052] Daraufhin bewegt sich der Trager des fernoptischen Gerats am Weg 11 weiter zur zweiten Zwischenposition
P> 20 und fuhrt dort den Adaptierungsschritt erneut aus, und ermittelt eine zweite Differenzentfernung D, 21 und einen
zweiten Differenzwinkel a,, 22. Aus der ersten Entfernung D, 6 und dem ersten Winkel o4 8, sowie der zweiten Diffe-
renzentfernung D, 21 und dem zweiten Differenzwinkel o, 22 wird eine zweite Zielentfernung D, 23 und ein zweiter
Zielwinkel ag, 24 ermittelt.

[0053] Der Trager des fernoptischen Gerats bewegt sich am Weg 11 weiter zur dritten Zwischenposition 25 und fiihrt
dort den Adaptierungsschritt erneut aus. Auf eine detaillierte Beschreibung der einzelnen Vorgange wird verzichtet, da
diese den Schritten beim Adaptierungsschritt an der zweiten Zwischenposition 20 gleichen. Im Adaptierungsschritt wird
eine dritte Differenzentfernung D3 und ein dritter Differenzwinkel a 5 ermittelt und wie zuvor, eine dritte Zielentfernung
D+5 und ein dritter Zielwinkel o5 ermittelt.

[0054] Wird anstelle der Startposition 2 eine Referenzposition 34 als Basis fiir die Zielnavigation verwendet, wird im
Adaptierungsschritt der beschriebene Fall Il durchgeflhrt. Es wird die Referenzposition anvisiert und vom geodéatischen
Rechenmodul die Referenzentfernung bzw. der Referenzwinkel zur Ermittlung der Zielentfernung und des Zielwinkels
herangezogen. Alle anderen beschriebenen Ablaufe bleiben gleich.

[0055] GemaR Fig. 4b wird im ersten Zielpositions-Bestimmungsschritts von einer Startposition 2 die erste Entfernung
6 und der erste Winkel 8 zum Ziel an der Zielposition 3 ermittelt. Der Trager des fernoptischen Gerates bewegt sich
anschlieBend auf einen Weg 11 und flhrt dort einen bereits zuvor beschriebenen Adaptierungsschritt durch. An einer
ersten Zwischenposition 19, 12 wird die erste Differenzentfernung 13 und der erste Differenzwinkel 14 ermittelt, und
aus der im Zielpositions-Bestimmungsschritt ermittelten ersten Entfernung 6 und dem ermittelten ersten Winkel 8 die
erste Zielentfernung 16 und der erste Zielwinkel 17 ermittelt. Daraufhin bewegt sich der Trager des fernoptischen Geréats
am Weg 11 weiter zur zweiten Zwischenposition 20 und fuhrt dort den Adaptierungsschritt erneut aus. Als Startposition
des Adaptierungsschritts wird nun jedoch die erste Zwischenposition 19 anvisiert und eine zweite Differenzentfernung
21 und ein zweiter Differenzwinkel 22 ermittelt. Aus der Zielentfernung 16 als erster Entfernung des Adaptierungsschritts
und dem Zielwinkel 17 als ersten Winkel des Adaptierungsschritts und der zweiten Differenzentfernung 21 und dem
zweiten Differenzwinkel 22 wird eine zweite Zielentfernung 23 und ein zweiter Zielwinkel 24 ermittelt.

[0056] Der Trager des fernoptischen Gerats bewegt sich am Weg 11 weiter zur dritten Zwischenposition 25 und fiihrt
dort mit der zweiten Zwischenposition 20 als Startposition des Adaptierungsschritts diesen Adaptierungsschritt erneut
aus. Auf eine Beschreibung der einzelnen Vorgange wird verzichtet, da diese den Schritten beim Adaptierungsschritt
an der zweiten Zwischenposition 20 gleichen, wobei die Indizes auf die dritte Zwischenposition angepasst werden
missen.

[0057] Mit dem gegenstandlichen Ziel-Annaherungsverfahren ist es nun moglich, nach einer erstmaligen Anvisierung
des Ziels und Bestimmung einer Entfernung und eines Winkels zum Ziel durch iterative Ausfiihrung des Adaptierungs-
schritts entlang eines Wegs das Ziel zu erreichen, selbst wenn der Weg deutlich von der geraden Verbindung abweicht.
[0058] In den Fig. 1 bis 4 wurde die Situation des gegenstandlichen Ziel-Anndherungsverfahrens in der Ebene be-
schrieben, also wenn zwischen der Start- und Zielposition, und insbesondere am Weg dazwischen, nur geringe Héhen-
unterschiede auftreten. Insbesondere befinden sich Start und Ziel sowie der Weg dazwischen weitestgehend in einer
horizontalen Ebene. Unter diesen Voraussetzungen reicht eine rein zweidimensionale Beriicksichtigung der Entfernung
und des Winkels, um die Hdhenkomponenten der Entfernung vernachlassigen zu kénnen.

[0059] Realistes jedoch wahrscheinlich, dass zwischen einer Startposition und der Zielposition ein Hohenunterschied
besteht, und insbesondere am Weg dazwischen Héhenunterschiede (An-, Abstiege) zu Giberwinden sein werden. Fig.
5 zeigt nun die Situation bei der zwischen der Startposition 2 und der Zielposition 3 ein Héhenunterschied 26 besteht
und wobei sich die Zwischenposition 12 héher als die Startposition 2 und niedriger als die Zielposition 3 befindet. Der
Weg 11, den der Trager des fernoptischen Gerates 1 zur Zielposition 3 zuriicklegen wird, kann deutlich von einem
geradlinigen Hohenanstieg abweichen. Insbesondere ist es mdglich, dass zur Erreichung einer Zwischenposition 12
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eine Position zu Uiberwinden ist, die hdher als die Zwischenposition liegt.

[0060] Nach einer vorteilhaften Weiterbildung weist das fernoptische Gerat 1 ferner eine mit dem Rechenmodul 15
verbundene Neigungsmessvorrichtung 27 auf, welche eine Neigung gegeniber der horizontalen als Héhenwinkel an
das Rechenmodul 15 tibermittelt. Dadurch wird das gegenstandliche Ziel-Annaherungsverfahren dahingehend erweitert,
dass im Zielpositions-Bestimmungsschritt an der Startposition 2, beim Anvisieren der Zielposition 3, zusatzlich ein erster
Hoéhenwinkel 28 ermittelt wird. Der Trager des fernoptischen Gerates wird sich dann entlang des Wegs 11 zur ersten
Zwischenposition 12 bewegen und dort den Adaptierungsschritt durchfiihren. Dabei wird die Startposition 2 anvisiert
und ein Differenzhéhenwinkel 33 ermittelt. Aus dem ermittelten ersten Héhenwinkel 28 und den Differenzhéhenwinkel
33 wird vom geodatischen Rechenmodul 15 der Zielhéhenwinkel 30 ermittelt.

[0061] Liegenmehrere Zwischenstationen am Weg zwischen der Start- und der Zielposition, ist die obige Beschreibung
ahnlich wie zuvor fir den ebenen Weg, auf einen Weg mit mehreren Zwischenstationen umzulegen.

[0062] Die Detaildarstellung in Fig. 5 zeigt lediglich die relevanten Komponenten des fernoptischen Gerats 1. Fir
weitere Details des fernoptischen Gerats 1 wird auf die Beschreibung zu den vorangegangenen Figuren verwiesen.
[0063] Beider Bewegung im Geldnde, insbesondere bei einer Jagd, kann es vorkommen, dass ein Trager des fern-
optischen Geréats 1 an der Startposition 2 das Ziel an der Zielposition 3 zwar gut anvisieren kann, das Ziel jedoch aufgrund
raumlicher Gegebenheiten nur schwierig erreichen kann. Nach einer weiteren méglichen Ausfiihrung des gegenstand-
lichen Ziel-Annaherungsverfahrens ist es daher moglich, dass mittels der Entfernungsmessvorrichtung des fernoptischen
Geréts, die Richtungsinformation 31 das Ziel betreffend, an ein zweites fernoptisches Gerat 1 an einer Ubergabeposition
32 Uibergeben wird, wie dies in Fig. 6 schematisch dargestellt ist. Bevorzugt ist die Entfernungsmessvorrichtung des
fernoptischen Gerats als Laser-Entfernungsmessgerat ausgebildet, welches eine Folge von Laserpulsen aussendet und
aus einer Laufzeitbestimmung die Entfernung zum Ziel ermittelt. Mit diesen Pulsen bzw. in Impulspausen kann vorge-
sehen sein, dass die Richtungsinformation gepackt tibertragen wird. Somit braucht vom Trager des ersten fernoptischen
Gerits das zweite fernoptische Gerét anvisiert werden und die Ubertragung der Richtungsinformation ausgel6st werden.
[0064] Befindet sich der Trager des ersten fernoptischen Gerats an der Startposition 2 und hat noch keinen Adaptie-
rungsschritt durchgefiihrt, wird als Richtungsinformation 31 die erste Entfernung 6 und der erste Winkel 8 als zweite
Richtungsinformation 31 tbertragen. Es ist jedoch auch mdglich, dass sich der Trager des fernoptischen Geréats 1 bereits
entlang des Weges bewegt hat und sich nun an einer Zwischenposition 12 befindet, von der aus der weitere Weg
schwierig wird. Vom Trager des ersten fernoptischen Gerats wird also an der Zwischenposition 12 der Adaptierungsschritt
durchgefiihrtund die Zielentfernung 16 und der Zielwinkel 17 als erste Richtungsinformation 31 an das zweite fernoptische
Gerat ubermittelt.

[0065] Da sich das zweite fernoptische Gerat an einer anderen Position befindet als fiir die Erstellung der Richtungs-
information als Ausgangspunkt diente, muss die Richtungsinformation zum Ziel an der Zielposition 3 erneut bestimmt
werden. Ebenfalls werden bei der Ubergabe auch die Differenzentfernung und der Differenzwinkel zwischen dem ersten
und dem zweiten fernoptischen Gerat ermittelt.

[0066] Vom fernoptischen Gerat 1 an der Ubergabeposition 32 wird daher der Adaptierungsschritt durchgefiihrt, in
dem die Startposition 2 bzw. Zwischenposition 12 des Ubergebenden, fernoptischen Geréats 1 als Startposition des
Adaptierungsschritts gesetzt wird. Es ist jedoch auch mdglich, dass vom fernoptischen Gerét 1 an der Startposition 2
oder an der Zwischenposition 12 der Adaptierungsschritt durchgefiihrt wird, wobei als Startposition des Adaptierungs-
schritts die physische Startposition oder die physische Zwischenposition des fernoptischen Geréats festgelegt wird. Dieser
Fall entspricht einer Vorwartsberechnung der Zielentfernung bzw. des Zielwinkels, da vor der Ubergabe der Richtungs-
information an das zweite fernoptische Gerét 1 an der Ubergabeposition 32, die Zielentfernung und der Zielwinkel bereits
ermittelt wurde.

[0067] Vorteilhaft an dieser Ausflihrung ist nun insbesondere, dass ohne zuséatzliche Kommunikationsmittel und ins-
besondere unter Vermeidung eines Datenverlustes die Ubermittiung einer Richtungsinformation méglich ist, sodass ein
zweites fernoptisches Gerét an einer Ubergabeposition nahtlos die Anndherung an das Ziel fortsetzen kann, wenn dies
fur das Ubergebende fernoptische Geréat nicht oder nur schwer moglich ist.

[0068] Fig. 7 a) bis d) zeigen beispielhaft mégliche Varianten, wie die ermittelte Zielentfernung und der ermittelte
Zielwinkel auf einem Anzeigemittel dargestellt werden.

[0069] DieFiguren7abis 7czeigen einen Blick durch das fernoptische Gerét, wobeiin den Strahlengang die Information
eingeblendet wird, bspw. (iber semitransparente Spiegel. Uber die Méglichkeiten der Einblendung von Information in
den Strahlengang einer Optik wird hierin nicht weiter eingegangen.

[0070] Figur 7a zeigt Richtungspfeile 37, welche eine horizontale und vertikale Richtung angeben kénnen. Es kann
vorgesehen sein, dass die Richtungspfeile durch eine Befillung bzw. Teilbefillung des Pfeilkérpers dem Benutzer die
Richtung darstellen, in welche das fernoptische Gerat zu bewegen ist. Sind alle Pfeile gefiillt/leer, ist das Zentrum des
Blickfelds auf das Ziel ausgerichtet. Die korrekte Ausrichtung kdnnte zusétzlich auch durch einen optischen Effekt
dargestellt werden, bspw. in dem alle Richtungspfeile 37 kurz blinken. Alternativ kdnnte nur ein Pfeil vorgesehen sein,
der entlang des Umfangs des Anzeigemittels 18 dargestellt wird, wobei seine Position die Bewegung zur Ausrichtung
des fernoptischen Geréts angibt. Eine ahnliche Situation zeigt Fig. 7b, nur werden hier die Elemente des Absehens
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(speziell Absehen 8) zur Darstellung der Ausrichtinformation verwendet. Ein beflillter/leerer Balken des Absehens 38
gibt wie zuvor die Richtung an, in welche das fernoptische Gerat bewegt werden muss, um auf das Ziel ausgerichtet zu
sein. Zur Darstellung der Entfernung kénnte bspw. der Abstand zwischen den Enden des Absehens 38 verwendet
werden. Oder es zusatzlich wird ein langenveranderlicher Balken oder dhnliches eingeblendet.

[0071] Fig. 7c verwendet Skalen, um die Ausrichtinformation darzustellen. Wenn nur das mittlere Skalenteilungsele-
ment verstarkt angezeigt wird, ist das fernoptische Gerét auf das Ziel ausgerichtet. Beispielsweise kénnte ein Skalen-
element blinken, um die Entfernung darzustellen, oder es wird ein Teilbereich der Skala parallel zu der Darstellung der
Ausrichtinformation, als Abstandsbalken verwendet

[0072] Fig. 7d zeigt ein Datenendgerat 39, welches das Anzeigemittel 18 bildet, wobei das Datenendgerat 39 bspw.
ein Smartphone sein kann. Auf einer Anzeige 40 wird ein Richtungspfeil 41 und eine Entfernungsangabe 42 dargestellt
sein. Das Datenendgerat 39 weist bevorzugt auch ein Positionsbestimmungsmodul auf, sodass die eigene Ausrichtung
bestimmt werden kann und eine Abweichung vom ermittelten Zielwinkel dargestellt werden kann. Bei korrekter Ausrich-
tung weist das Datenendgerat genau in Richtung der Zielposition.

[0073] Dieinden Fig. 7 dargestellten Anzeigemittel 18 sind nicht abschlieRende Beispiele fiir mégliche Varianten, wie
der Zielwinkel und die Zielentfernung dem Benutzer des fernoptischen Gerats dargestellt werden kdnnen. Nicht darge-
stellte, weitere mogliche Darstellungsvarianten sind explizit mitumfasst. Zwischen dem Datenendgerat 39 und dem
geodatischen Rechenmodul wird eine Kommunikationsverbindung bestehen, bevorzugt eine drahtlose Verbindung wie
Bluetooth, ZigBee oder Ahnliches.

[0074] Abschlielend sei festgehalten, dass in den unterschiedlich beschriebenen Ausfiihrungsformen gleiche Teile
mit gleichen Bezugszeichen bzw. gleichen Bauteilbezeichnungen versehen werden, wobei die in der gesamten Be-
schreibung enthaltenen Offenbarungen sinngemaf auf gleiche Teile mit gleichen Bezugszeichen bzw. gleichen Bau-
teilbezeichnungen Ubertragen werden kdnnen. Auch sind die in der Beschreibung gewahlten Lageangaben, wie z.B.
oben, unten, seitlich usw. auf die unmittelbar beschriebene sowie dargestellte Figurbezogen und sind diese Lageangaben
bei einer Lagednderung sinngemaf auf die neue Lage zu ubertragen.

[0075] In der Fig. 6 ist eine weitere und gegebenenfalls fir sich eigenstdndige Ausflihrungsform des Ziel-Annéhe-
rungsverfahrens gezeigt, wobei wiederum fiir gleiche Teile gleiche Bezugszeichen bzw. Bauteilbezeichnungen wie in
den vorangegangenen Figuren verwendet werden. Um unnétige Wiederholungen zu vermeiden, wird auf die detaillierte
Beschreibung in den vorangegangenen Figuren hingewiesen bzw. Bezug genommen.

[0076] Die Ausfuhrungsbeispiele zeigen mégliche Ausfiihrungsvarianten, wobei an dieser Stelle bemerkt sei, dass
die Erfindung nicht auf die speziell dargestellten Ausfiihrungsvarianten derselben eingeschrankt ist, sondern vielmehr
auch diverse Kombinationen der einzelnen Ausfiihrungsvarianten untereinander méglich sind und diese Variationsmdg-
lichkeit aufgrund der Lehre zum technischen Handeln durch gegenstandliche Erfindung im Kénnen des auf diesem
technischen Gebiet tédtigen Fachmannes liegt.

[0077] Der Schutzbereich ist durch die Anspriiche bestimmt. Die Beschreibung und die Zeichnungen sind jedoch zur
Auslegung der Anspriiche heranzuziehen. Einzelmerkmale oder Merkmalskombinationen aus den gezeigten und be-
schriebenen unterschiedlichen Ausfiihrungsbeispielen kénnen fiir sich eigensténdige erfinderische Losungen darstellen.
Die den eigenstandigen erfinderischen Lésungen zugrundeliegende Aufgabe kann der Beschreibung entnommen wer-
den.

[0078] Samtliche Angaben zu Wertebereichen in gegenstandlicher Beschreibung sind so zu verstehen, dass diese
beliebige und alle Teilbereiche daraus mitumfassen, z.B. ist die Angabe 1 bis 10 so zu verstehen, dass samtliche
Teilbereiche, ausgehend von der unteren Grenze 1 und der oberen Grenze 10 mit umfasst sind, d.h. samtliche Teilbe-
reiche beginnen mit einer unteren Grenze von 1 oder gréRer und enden bei einer oberen Grenze von 10 oder weniger,
z.B. 1 bis 1,7, oder 3,2 bis 8,1, oder 5,5 bis 10.

[0079] Der Ordnung halber sei abschlielRend darauf hingewiesen, dass zum besseren Verstandnis des Aufbaus Ele-
mente teilweise unmaRstablich und/oder vergréRert und/oder verkleinert dargestellt wurden.

Bezugszeichenaufstellung

1 Fernoptisches Gerat 30 Zielhéhenwinkel

2 Startposition 31 Erste/zweite Richtungsinformation
3 Zielposition 32 Ubergabeposition

4 Beobachtungsoptik 33 Differenzhdhenwinkel

5 Entfernungsmessvorrichtung 34 Referenzposition

6 erste Entfernung 35 Referenzentfernung

7 Ausrichtungsermittlungsvorrichtung 36 Referenzwinkel

8 erster Winkel 37 Richtungspfeil

9 Absolutrichtung 38 Absehen

10
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(fortgesetzt)
10 Bezugsrichtung 39 Datenendgerat
11 Weg 40 Anzeige
12 Zwischenposition 41 Richtungspfeil
13 Differenzentfernung 42 Entfernungsangabe
14 Differenzwinkel
15 Rechenmodul
16 Zielentfernung
17 Zielwinkel
18 Anzeigemittel
19 erste Zwischenposition
20 zweite Zwischenposition
21 zweite Differenzentfernung
22 zweiter Differenzwinkel
23 zweite Zielentfernung
24 zweiter Zielwinkel
25 dritte Zwischenposition
26 Héhenunterschied
27 Neigungsmessvorrichtung
28 Héhenwinkel
29
Patentanspriiche

1.

Ziel-Anndherungsverfahren mit einem fernoptischen Geréat (1), welches fernoptische Geréat (1) eine Beobachtungs-
optik (4), eine Entfernungsmessvorrichtung (5) und eine Ausrichtungsermittlungsvorrichtung (7) aufweist, umfassend
einen Adaptierungsschritt, wobei im Adaptierungsschritt an einer Zwischenposition (12) eine Referenzposition (34)
mit einer Referenzentfernung (35) und einem Referenzwinkel (36) zum Ziel an einer Zielposition (3) mittels der
Beobachtungsoptik (4) anvisiert wird und

- mittels der Ausrichtungsermittlungsvorrichtung (7) ein Differenzwinkel (14) zwischen einer Absolutrichtung (9)
und einer Bezugsrichtung (10) des fernoptischen Geréts (1) ermittelt wird, und

- mittels der Entfernungsmessvorrichtung (5) eine Differenzentfernung (13) von der Zwischenposition (12) zur
Referenzposition (34) ermittelt wird und

- von einem geodatischen Rechenmodul (15) aus der Referenzentfernung (35) und der Differenzentfernung
(13), sowie aus dem Referenzwinkel (36) und dem Differenzwinkel (14), eine Zielentfernung (16) und ein Ziel-
winkel (17) ermittelt werden.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass das Verfahren einen Referenzierungsschritt aufweist,

wobei im Referenzierungsschritt

- von einer Position aus eine zweite Position mittels der Beobachtungsoptik (4) anvisiert wird, wobei von einer
der Positionen die Entfernung und der Winkel zum Ziel an der Zielposition (3) bekannt sind,

- mittels der Entfernungsmessvorrichtung (5) eine Differenzentfernung (6) zwischen den zwei Positionen und
- mittels der Ausrichtungsermittlungsvorrichtung (7) ein erster Winkel (8) zwischen einer Absolutrichtung (9)
und einer Bezugsrichtung (10) des fernoptischen Geréts (1) ermittelt werden,

- vom geodatischen Rechenmodul (15) aus der Differenzentfernung (6) und dem ersten Winkel (8) sowie aus
der bekannten Entfernung und Winkel zum Ziel an der Zielposition (3) von der einen Position aus, die Entfernung
und der Winkel zum Ziel an der Zielposition (3) der anderen Position ermittelt werden und

- diese ermittelte Entfernung und dieser Winkel als Referenzentfernung (35) und Referenzwinkel (36) der vorher
unbestimmten Position gesetzt werden und diese Position somit zu einer Referenzposition (34) wird,

- wobei zumindest eine Startposition (2) durch Messung zur Zielposition (3) als Referenzposition (34) nach
diesen Schritten bestimmt wird.

1"
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Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass das fernoptische Geréat (1) ferner eine Neigungs-
messvorrichtung (27) aufweist, wobei im Adaptierungsschritt, beim Anvisieren der Referenzposition von der Zwi-
schenposition (12) ausgehend, ein Differenzhéhenwinkel (33) ermittelt wird, und vom geodatischen Rechenmodul
(15) aus einem Referenzhéhenwinkel und dem Differenzhéhenwinkel (33) ein Zielhéhenwinkel (30) ermittelt wird,
und dieser bei der Berechnung der Zielentfernung (16) und des Zielwinkels (17) mit berticksichtig wird.

Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, dass das fernoptische Geréat (1) ferner eine Neigungs-
messvorrichtung (27) aufweist, wobei beim Anvisieren einer Position im Referenzierungsschritt, ein Differenzhé-
henwinkel (33) ermittelt wird, und vom geodatischen Rechenmodul (15) aus dem Differenzhéhenwinkel (33) und
einem bekannten Hoéhenwinkel einer Position ein Referenzzielhdhenwinkel (30) ermittelt wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 oder 3, dadurch gekennzeichnet, dass die ermittelte Zielentfernung (16),
der ermittelte Zielwinkel (17) und/oder der ermittelte Zielhéhenwinkel (30), auf einem Anzeigemittel (18) dargestellt
werden, wobei zur Darstellung sowohl Ziffern als auch grafische Indikatoren zur Veranschaulichung der Zahlenwerte
dienen kénnen.

Verfahren nach einem der Anspriiche 2 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass der Adaptierungsschritt an einer
von der vorherigen Zwischenposition rdumlich distanzierten weiteren Zwischenposition erneut durchgefiihrt wird,
in dem die Zwischenposition (12) gleich der Startposition (2), die ermittelte Zielentfernung (16) zur ersten Entfernung
und der Zielwinkel (17) zum ersten Winkel (8) festgelegt wird, und dass gegebenenfalls der Differenzhéhenwinkel
(33) zum ersten Héhenwinkel (28) festgelegt wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass der Adaptierungsschritt an einer
von der vorherigen Zwischenposition rdumlich distanzierten weiteren Zwischenposition erneut durchgefiihrt wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass die Ausrichtungsermittlungsvorrich-
tung (7) durch einen Kompass gebildet ist, und als Absolutrichtung (9) die Nord-Richtung festgelegt wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass von der Ausrichtungsermittlungs-
vorrichtung (7) die Absolutrichtung (9) kontinuierlich bzw. zyklisch ermittelt wird, und am Anzeigemittel (18) dargestellt
wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 9, wobei die Entfernungsmessvorrichtung (5) ein Leuchtmittel zur ge-
richteten Abgabe von gepulstem Licht aufweist, insbesondere einen Laser oder eine LED, dadurch gekennzeich-
net, dass mittels der Entfernungsmessvorrichtung (5)

(I) ausgehend vom fernoptischen Gerat (1) an der Zwischenposition (12), als erste Richtungsinformation (31)
die Zielentfernung (16) und der Zielwinkel (17), und gegebenenfalls der Zielhéhenwinkel (30), oder

(II) ausgehend vom fernoptischen Gerat (1) an der Startposition (2), als zweite Richtungsinformation (31) die
erste Entfernung (6) und der erste Winkel (8), und gegebenenfalls der erste Hohenwinkel (28), an eine Gegen-
station Ubertragen werden, wobei sich die Gegenstation an einer, von der Startposition (2) oder der Zwischen-
position (12) raumlich entfernten Ubergabeposition (32) befindet.

Verfahren nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet, dass von der Gegenstelle an der Ubergabeposition (32)

(I) fur die Ubermittelte erste Richtungsinformation (31) die Zielentfernung (16) als Referenzentfernung (35) und
der Zielwinkel (17) als Referenzwinkel (36) festgelegt wird, und gegebenenfalls ferner der Zielhéhenwinkel (30)
als Referenzhdhenwinkel festgelegt wird, und der Adaptierungsschritt erneut durchgefihrt wird oder dass

(I1) fur die Ubermittelte zweite Richtungsinformation (31) der Adaptierungsschritt durchgefiihrt oder erneut durch-
geflhrt wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 5 bis 11, dadurch gekennzeichnet, dass das Anzeigemittel (18) durch ein
mobiles Datenendgeréat gebildet ist und wobei zwischen dem fernoptischen Gerét (1) und dem mobilen Datenend-
gerat eine drahtlose HochfrequenzKommunikationsverbindung besteht, iber welche die ermittelte Zielentfernung
(16) und der ermittelte Zielwinkel (17), und gegebenenfalls der Zielhéhenwinkel (30), libertragen werden.

Verfahren nach Anspruch 12, wobei das mobile Datenendgeréat ebenfalls eine Ausrichtungsermittlungsvorrichtung
(7) aufweist, insbesondere einen elektronischen Kompass, dadurch gekennzeichnet, dass mittels der Ausrich-
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tungsermittlungsvorrichtung (7) des Datenendgerats vom Datenendgerat ein Ausricht-Winkel zwischen der Aus-
richtung des Datenendgerats und der Absolutrichtung (9) ermittelt wird und der Gbermittelte Zielwinkel (17) auf den
Ausricht-Winkel transformiert wird und der dabei ermittelte Differenzwinkel (14) am Anzeigemittel (18) angezeigt wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 12 oder 13, dadurch gekennzeichnet, dass das Datenendgerat einen Be-
schleunigungssensor aufweist, welcher eine Bewegung des Datenendgeréats erfasst und als Bewegungsvektor dem
geodatischen Rechenmodul (15) ibergibt, welches kontinuierlich oder zyklisch aus der Referenzentfernung (35)
und dem Referenzwinkel (36), sowie der Differenzentfernung (13) und dem Differenzwinkel (14), und gegebenenfalls
dem Differenzh6henwinkel (33) und dem ersten Hohenwinkel (28), die Zielentfernung (16) und den Zielwinkel (17)
und gegebenenfalls den Zielhdhenwinkel (30) aktualisiert.

Verfahren nach einem der Anspriiche 5 bis 14, dadurch gekennzeichnet, dass das Anzeigemittel (18) derart an
der Beobachtungsoptik (4) angeordnet ist, dass die Darstellung der Zielentfernung (16) und des Zielwinkels (17) in
den Strahlengang der Beobachtungsoptik (4) eingeblendet wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 15, dadurch gekennzeichnet, dass die Zielentfernung (16) und der
Zielwinkel (17) und gegebenenfalls der Zielhéhenwinkel (30) als eines aus der Gruppe Richtungspfeil, Skalenbereich,
Ausrichtvektor, Balkendarstellung und alphanumerische Darstellung am Anzeigemittel (18) angezeigt werden.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 16, dadurch gekennzeichnet, dass im geodatischen Rechenmodul

(15) die Referenzentfernung (35) und der Referenzwinkel (36) zumindest einer Referenzposition (34) hinterlegt
werden.
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